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レー ダ方位 ・距離 の精度 につい て
中 根 重 勝 ・ 吉 村 浩 ・ 合 田 政 次
On the Accuracy of the Radar Bearing and the Radar Distance 
  Shigekatsu NAKANE, Hiroshi YOSHIMURA and Masaji  GODA
 In order to obtain the fundamental data concerning the method of fixing the ship's posi-
tion during its coastal sailing, the authors measured the errors of the radar bearing (EB) and 
the radar distance (ED), in a range of less than 12 nautical miles (NM). Furthermore, the 
accuracy of the radar fixes was evaluated by comparison with the cross bearing fixes. 
 Through the EB distributed within  1°, most of them were maldistributed on the minus 
side and the mean values of the ED were negative in all ranges. 
 We estimate that the main cause for these tendencies was that some errors were included in 
the Gyro Compass and also in the personal equations when matching the range marker or cursor 
line with the target and reading the dial gage. 
 The standard deviations of the EB and the ED were 0.56 degree and 0.023 NM respectively, 
and the radar fixes showed higher accuracy than the cross bearing fixes in most ranges.
レーダが1930年 代に実用化 されて以来,約 半世紀を
経て,そ の間に電子技術の著 しい発達に伴い,そ の信
頼性 も飛躍的 に上昇 した.そ の結果,沿 岸航法 におけ
る最 も重要な航行援助装置 として,ほ とん どの船舶 に
装備 され るに至 った.狭 視界航行における視覚的 な役
割 のほか,測 位装置 として も重 要な位置を占め て い
る.一 般に高精度 の位置が得 られ るとされているが,
実用上 の精度につ いては,航 行 中に真位置が得難 いた
め に,そ の誤差量に関する調査研究はあ ま り行われて
いない.
著者等は沿岸航 行中 の測位方 法 と精度に関す る基礎
資料を得 るため,レ ーダで近距離物標を測定す る際 の
方位 と距離 の誤差測定 を行 い,併 せて決定位置の精度
について検討 したので,そ れ らの結果 を報告す る.
測 定
物標 の レーダ方位 と距離は 長崎大学練習船 鶴洋丸
に装備されてい るレーダ(MR-160-59A)で 測 定 し
た.使 用 レ ー ダ の 主 要性能 と仕様 をTable1に 示
す.
測定範囲3海 里以内では,長 崎港柳埠頭 に係留中の
鶴洋丸か ら,同 船塔載 のボー ト(FRP製,長 さ6m)
を移動 させて 目標 とし,レ ー ダ方位 と距離を測定 し
た.ボ ー トの位置は,距 離1海 里 までは岸壁に定置 し
た2台 の トラ ソシ ットによる 三角測量で 決定 した
(Fig.1).な お,ト ラソシッ トと鶴洋丸 の位置 は
海 図(NO.202)か ら求めた 距離i1～3海 里の範 囲
では,ボ ー ト上 で3灯 台の水平 來角を測定 し,三 標両
角法に よ り決定 した(Fig.2).3海 里以上 の範 囲で
は,長 崎港外 に鶴洋丸 を漂泊 させ,顕 著 な弧立物標 を
選定 し,レ ーダ距離iと方位 を測定す ると同時 に三標の
水平 爽角 を測定 し,船 位 を決定 した.
航走中の測定 では,レ ーダのカー ソル線 と可変距離
マーカを映像に整合す る際 の時間のずれ,ジ ャイ ロコ
ンパスの変速度誤 差,六 分儀 による測角誤差 と時間差
な どが生ず る・ これ らの諸因に よる誤差 の混入をふせ
ぐため,漂 泊状態 の もとで測定 した。 また,三 標両角
法 による位置 は,三 杵分度器 による記入上 の誤差を さ
けるため,三 物標 の緯度 ・経度 と両測角か ら計算で求
めた.な お,灯 台の位置は航路標識事務所 の資料 によ

































































































































































































































































































































Ax Ay RF CF
o．o　t一一　o．s
O．5　t一　1．5
1．5　tx・　3．0
3．o　t一一　6．0
6．0　t－12．0
O．032
0．022
0．034
0．091
0．108
O．012
0．032
0．061
0．176
0．291
O．028
0．037
0．057
0．162
0．254
O．022
0．065
0．129
0．258
0．516
　　R　＝2（i／ai2十a22　cosec　q）
を求めた．その結果とクロス方位法の95％Radial
error方式の半径をあわせてTable　4に示す．
　確率密度は肖者と物標間の距離が遠くなるにつれて
低下するが，いずれの範囲でもレーダ位置の方が大き
く，距離の増大にともなう低下の割合も少ない．3～
6海里の確率密度がクロス方位法の1．5～3海里のそれ
と等価であり，遠ざかるにつれて等価となる範囲の差
が広がる傾向を示している．
　レーダ位置の95％確率楕円は，至近距離では距離誤
差の方が方位誤差による偏位量より大きく，縦長の楕
円となるが，遠ざかるにつれて横長の楕円に変形して
ゆく．95％Radial　error方式の半径は，　0．5海里以
下ではクロス方位法の方がわずかながら小さいが，そ
れ以外ではレーダ位置の半径の約2倍程度の値とな
る．このことは，クロス方位法の誤差は距離に比例し
て増大するのに対し，レーダ位置は方位と距離の組合
せによるものであり，距離誤差の距離による増加比率
の低いことが主因である．従って，レーダ位置の決定
には，可能なかぎり2個以上の距離圏の組合せによる
べきであるということを示唆している．
　3．航走中の測位結果
　・鶴洋丸の練習航海中に，日本海南西部において，ロ
　今回の測定では，物標選択の上でできるだけ顕著な
孤立物標を選んだことと，標泊状態のままで測定した
ので，目標数が限定され，測定範囲は12海里以内で，
しかも各測定範囲のデータ数に差があったが，測定精
度を左右する諸条件には充分留意して実施した．
　その結果，方位・距離誤差の標準偏差は，0．56。，0．
023海里で，　クロス方位法による位置よりも高い精度
の位置が得られた．測定値にはジャイロコンパスの誤
差や測定者の個人差が含まれていたと考えられるが，
方位を0．1。単位，距離を0．01海里単位で読み取るよう
に努めることにより，特に10海里以下の近距離での測
位精度を高めることができる．
　一般の航海中における測定でも，複数の物標を測定
する際に時間差をできるだけ少なくすることや，距離
マーカと方位カーソルの整合方法の訓練を重ねるな
ど，その確度を高めることに留意すれば，クロス方位
法以上の高精度の尊位を；期待できる．
　本研究に際し，測定の便宜をいただいた鶴黒丸船長
阿部茂夫教授，御協力下さった乗組員の各位に対し，
深甚の謝意を表する．
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